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Розробка програми для пошуку й побудови 
оптимального маршруту мобільного робота у 

двовимірному просторі 
Світлана Максимова1, Георгій Борисов 1 

1. Кафедра КІТАР, Харківський національний університет радіоелектроніки, УКРАЇНА, 
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Анотація: В науковій роботі проведено аналіз сучасних 

мобільних роботів, які використовуються для пошуку 
оптимального маршруту. На базі проведеного аналізу 
розроблено структурну схему, обрано основні елементи та 
описано їх призначення, рекомендовані апаратні модулі  та 
запропоновано метод, за допомогою якого буде 
проводитись пошук маршруту. 

Ключові слова: мобільні роботи, пошук оптимального 
маршруту, структурна схема, апаратні модулі. 

 
I. Вступ 

Роботи - це машини, які впливають на зміни у світі 
і мають ті ж фізичні можливості, що й люди та 
тварини. Роботи автономні і можуть виконувати 
завдання без втручання людини. Автоматизовані 
роботи все частіше використовуються для 
автоматизації рутинних завдань у таких сферах, як 
промислова автоматизація та складське господарство, 
а також у небезпечних для людини сферах, таких як 
освоєння космосу, військові місії та пошуково-
рятувальні операції .  

 
II. Основні компоненти підсистеми 

Мобільні роботи (рис. 1) - це роботи, які можуть 
пересуватися у двовимірному (2D) або тривимірному 
(3D) просторі. Робота з оцінювання буде зосереджена 
на мобільних роботах, які пересуваються у 
двовимірному просторі. Успіх мобільного робота 
залежить від його здатності до навігації, тобто 
визначення свого поточного положення в просторі та 
досягнення бажаного місця призначення. Самостійно 
пересувні мобільні роботи використовуються для 
переміщення товарів на складах, виконання рутинних 
завдань, таких як пилосос, і переміщення людей в 
транспортних засобах. Мобільні роботи також 
використовуються для дослідження небезпечних або 
невідомих місць у космосі, а також для пошуково-
рятувальних операцій. Хоча вимоги цих галузей 
відрізняються, всі вони покладаються на автономну 
навігацію [1]. 

Більшість доступних мобільних роботів мають 
апаратне і програмне забезпечення. Апаратне 
забезпечення включає в себе датчики і приводи. 
Датчики вимірюють різні величини в навколишньому 
середовищі (наприклад, світло, тепло) і 
перетворюють їх на цифрову інформацію. 

 
Рисунок 1 – Основні типи приводів мобільних 

роботів 
 
Актуатори - це двигуни, які спричиняють фізичний 

рух. Програмний рівень приймає інформацію від 
датчиків і генерує команди для виконавчих 
механізмів, щоб робот виконував поставлене 
завдання [2-5]. Таке розділення апаратного та 
програмного забезпечення для прийняття рішень має 
значні переваги. Це дозволяє виробникам роботів 
виробляти стандартизованих роботів без специфічних 
застосувань, а користувачам - гнучко впроваджувати 
індивідуальні алгоритми прийняття рішень, що 
базуються на конкретних застосуваннях. Загальна 
схема робота представлена на рис. 2. 

 

 
Рисунок 2 – Загальна схема робота 

 
Процес прийняття рішень має кілька підрозділів, 

зокрема планування, міркування та машинне 
навчання. Планування передбачає майбутні дії для 
досягнення мети. Обґрунтування визначає істинність 
чи хибність тверджень на основі відомих фактів. 
Навчання використовує минулий досвід для 
покращення прийняття рішень. Використання 
штучного інтелекту в робототехніці призводить до 
покращення продуктивності роботів завдяки досвіду 
[6-7]. 
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Завдяки розвитку таких наукових дисциплін, як 
теорія автоматичного керування та штучний інтелект, 
сучасний робот не тільки виконує програму, для якої 
він призначений, але й приймає власні рішення при 
виконанні завдань на основі інформації, отриманої 
через різні датчики та пов'язані з ними системи, і 
мінімізує помилки навчання. 

Одне з найскладніших завдань - автоматизувати 
управління траєкторією руху робота за наявності 
перешкод. Найважливішим елементом тут є 
забезпечення робота необхідними датчиками і 
підсистемами для визначення наявності, типу і 
відстані перешкод, а також для формування точних і 
своєчасних дій по зміні траєкторії і подальшого 
визначення двигуна. 

Основною метою атестаційної роботи є 
дослідження існуючих методів та алгоритмів 
забезпечення автономного руху мобільних роботів. 
Вивчення питання оцінки навколишнього 
середовища з використанням інформації від систем 
технічного зору. Вивчення та реалізація різних 
методів побудови систем управління та 
позиціонування для забезпечення реалізації руху 
робота по заданій траєкторії та об'їзду перешкод. 

Об'єктом дослідження є системи навігації 
автономних мобільних роботів. 

Предметом дослідження є алгоритм руху робота на 
основі системи визначення траєкторії, якому 
необхідно координувати свій рух для уникнення 
перешкод в умовах відсутності інформації про 
навколишні об'єкти. Для досягнення цієї мети 
необхідно вирішити наступні завдання:  

- Аналіз існуючих методів та алгоритмів 
забезпечення автономного руху мобільних роботів; та 

- Проаналізувати методи оцінки зовнішнього 
середовища з використанням інформації від систем 
технічного зору 

- Дослідження факторів, що впливають на 
побудову систем керування та позиціонування для 
переміщення робота при об'їзді перешкод; 

- Розробка алгоритмів керування роботом на основі 
систем прийняття рішень, проведення необхідних 
розрахунків, вимірювань та адаптації обраного 
алгоритму керування; 

- Розробка алгоритмів картографування для 
неповної інформації про навколишні об'єкти; 

- Реалізація алгоритму А* для пошуку 
найкоротшого шляху, модифікація алгоритму; 

- Аналіз реалізації розробленого алгоритму А*;. 
 

III. Висновки 
Враховуючи набираюче обертів велике 

розповсюдження роботів стає зрозумілою 
актуальність розробки роботів для вирішення 
різноманітних завдань. Окремо стоять мобільні 
роботи, які можуть виконувати поставлені задачі у 
різних локаціях, в тому числі переміщуючи різні 
вантажі між цими локаціями. Слід зазначити, що при 
таких переміщеннях роботи можуть стикатися із 
довільними перешкодами. Тому доцільно 
устатковувати їх пристроями технічного зору, а 
також найрізноманітнішими датчиками, що можуть 
дозволити побудувати актуальну карту місцевості в 

реальному часі. Крім того, маршрут руху робота має 
бути оптимальним за одних , основним, чи 
множиною декількох критеріїв.  

Таким чином, розробка програми для пошуку й 
побудови оптимального маршруту мобільного робота 
у двовимірному просторі є надзвичайно актуальним 
завданням, яке планується вирішити в ході виконання 
магістерської атестаційної роботи 
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